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第 6章では第 4章と第 5章で使った自動運転のための走行レーン地図作成のコストの大部分を占
める人手による図化を自動化するため、レーザ計測された三次元点群を勾配画像に変換し、線分検
出器を適用することで地図を自動生成する手法を提案している。そして、第 7章では自動生成した
地図の評価のために自動抽出された地図と人手による地図を比較することにより、91.9%の精度で
83.9%の地図が復元できることを確認し、それが人手のコストの約 70%を削減したことに相当する
ことを示している。 
第 8章では本論文で提案した自己位置推定法の評価を示し、自動運転の目標とした横方向の誤差
が 0.2m以下であること、およびリアルタイム性を達成できることを実証している。さらに自動で
生成した地図でも人手と同等の自己位置推定精度が出せることを確認し、本論文で提案する自己位
置推定の方法と地図の自動生成法が有効であることを示している。 
最後に第 9章では本論文で得られた成果と結論をまとめ、本論文で提案した手法により実現可能
な自動運転の将来展望について議論している。 
以上要するに本研究は、市街地や都市高速で車両の自動運転を実現することを目指して、走行レ
ーン地図と車載カメラ画像の照合による自己位置推定手法と、そのための走行レーン地図の自動作
成手法を新たに提案し、本手法により自動運転に向けたレーン認識をより安定に低コストで実現で
きる可能性を示唆したものであり、工学上寄与するところが少なくない。 
よって、本論文の著者は博士（工学）の学位を受ける資格があるものと認める。 
 
 
学識確認結果 
 
学位請求論文を中心にして関連学術について上記審査会委員で試問を行い、当
該学術に関し広く深い学識を有することを確認した。 
また、語学（英語）についても十分な学力を有することを確認した。 
 
